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Sejak kebelakangan ini, kajian berkenaan Kerusi Roda Elektrik (KRE) telah dikaji secara 
meluas kerana kepentingannya bagi orang yang kurang upaya untuk bergerak. Semasa 
meneruni di cerun, sistem brek manual kebiasaanya digunakan untuk mengawal kelajuan 
dengan menggenggam pada tuil brek. Walau bagaimanapun, tugas ini menjadi sukar jika 
pengguna adalah warga tua atau lumpuh yang mana terdapat kekurangan pada badan 
mereka. Oleh itu, kemungkinan terjadinya pelanggaran dan cedera untuk berlaku adalah 
tinggi. Dalam kajian ini, kawalan automatik brek motor elektrik yang dikenali sebagai 
Hill Descent Control (HDC) dicadangkan untuk meningkatkan keselamatan KRE semasa 
menuruni kawasan bercerun. Memandangkan motor elektrik mempunyai kelebihan yang 
boleh menghasilkan tork semasa brek, “plugging” brek dipasang bersama dengan sistem 
HDC bagi mengawal kelajuan KRE mengikut kelajuan yang dikehendaki dari pengguna. 
Analisis kajian ini dibahagikan kepada tiga fasa; penyiasatan prestasi brek menggunakan 
brek elektrik, pembangunan sistem kawalan brek yang aktif dalam sistem tertanam serta 
persekitaran simulasi dan analisis sistem kawalan brek yang aktif dalam kerja percubaan 
dan simulasi. Dari hasil percubaan, “plugging” brek sesuai untuk disatukan dengan sistem 
kawalan brek aktif berbanding dengan “regenerative” dan “dynamic” brek. Dalam 
“plugging” brek, dengan menukarkan voltan “plugging” dari 0.5 V hingga 4.5 V, pelbagai 
kesan tingkah laku dinamik seperti jarak brek, kelajuan tayar dan nisbah gelinciran boleh 
dicapai. Sementara itu, dari analisis sistem kawalan brek aktif yang disepadukan dengan 
“plugging” brek, kedua-dua keputusan analisis dari eksperimen dan simulasi 
menunjukkan kelajuan EPW dapat dikawal pada kelajuan yang dikehendaki 𝑣𝑑 = 0.6 m/s 
ketika menuruni lereng bahkan pada kelajuan brek awal yang tinggi 2.5 m/s. Kepentingan 
kajian ini adalah supaya pembangunan sistem HDC dapat dilaksanakan di EPW untuk 
mengelakkan roda daripada bergerak secara pantas semasa menuruni di cerun. Dengan 
mengekalkan kelajuan KRE di lereng, keselamatan pengguna juga boleh ditingkatkan. 
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ABSTRACT 
In recent years, research on Electric Powered Wheelchair (EPW) has been widely studied 
due to its high importance of mobility for disabled people. During descent on a slope, the 
manual braking system is commonly used to control the speed by gripping the brake lever. 
However, the task becomes difficult if the user is an elderly or paralyzed due to their 
body’s deficiencies. As a result, the possibilities of collision and injuries to occur are 
high. In this study, the automatic electric motor braking control that is known as Hill 
Descent Control (HDC) is proposed to increase the safety of EPW during descending on 
slopes. Since the electric motor has an advantage which can generate the torque during 
braking, the plugging braking is integrated with the HDC system to control the speed of 
the EPW according to the desired speed from the user. The analysis of this study is divided 
into three phases; investigation of braking performance using electrical braking, 
development of active braking control system in the embedded system as well as the 
simulation environment and analysis on active braking control system in experimental 
and simulation work. From the experimental results, the plugging brake is most suitable 
to integrate with the active brake control system compared to the regenerative and 
dynamic brake. In the plugging brake, by changing the plugging voltage from 0.5 V to 
4.5 V, a variety of dynamic behaviour effects such as braking distance, tire speed and slip 
ratio can be achieved. Meanwhile, from the analysis of active braking control system that 
was integrated with plugging braking, both of the experimental and simulation analysis 
results show the speed of EPW can be maintained at the desired speed of 𝑣𝑑 =0.6 m/s 
during descending on the slope even at a high initial braking speed of 2.5 m/s. The 
significance of this study is so that the development of the HDC system can be 
implemented in EPW to prevent the wheels from accelerate during descents on slopes. 
By maintaining the speed of EPW on slopes, the safety of the user can also be increased. 
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